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DESCRIPCION 

El presente modelo de utilidad hace referen- 
da a un brazo mecanico articulado, disenado es- 
pecialmente para su utilization en las tareas de 5 
remolque de buques, y para su instalacion en los 
barcos remolcadores usados para tales meneste- 
res, especialmente en el interior de las zonas por- 
tuarias. 

En la actualidad, las operaciones de remolque 10 
que llevan a cabo los buques remolcadores en el 
interior de los puertos, se efectuan en su mayor 
parte de forma manual, operaciones tales como 
el largar y recoger cabos, el sujetarlos adecuada- 
mente para proceder al remolque y demas. 15 

Todo ello requiere, junto con una import ante 
mano de obra especializada, la realizacion de un 
trabajo pesado y no carente de peligro, que puede 
derivar en accidentes laborales. 

El brazo mecanico articulado objeto del pre- 20 
sente modelo de utilidad, convenientemente ins- 
talado sobre la cubierta del buque remolcador, 
ofrece una solution practica a las dificultades an- 
tes expuestas, junto con un considerable aumento 
de la productividad del propio buque, aumen- 25 
tando la operatividad y reduciendo la necesidad 
de mano de obra, factores todos ellos a tener en 
cuenta en el estudio de explotacion. 

Las maniobras que podran efectuarse, de for- 
ma ventajosa y rapida, cubriran todas las necesi- 30 
dades hacia los buques de entrada y salida, tales 
como "maniobras de proa" a estribor y babor, to- 
mando la gaza del cabo de remolque, para enca- 
pillarla sobre el gancho de remolque; la maniobra 
denominada "cabo al bote" podra efectuarse asi- 35 
mismo, dada la posibilidad de disponer el brazo 
en zona elevada media del remolcador, position 



En dichas hojas graficas: 

La figura 1 dibuja una vista lateral del buque 
remolcador; 

La figura 2 representa, complernentando la fi- 
gura anterior, una vista en planta del mismo 
buque remolcador; 

La figura 3 representa un detalle de la va- 
riante del conjunto de rieles con un elevador 
hidraulico para el modulo del brazo; 

La figura 4 muestra una vista seccionada del 
mecanismo de desplazamiento del brazo 
mecanico; 

La figura 5 dibuja un detalle, a mayor tamario, 
en alzado, de la disposition de los rieles y 
ruedas. 

La figura 6 muestra una vista de cost ado, com- 
plementaria de la anterior, del conjunto de 
ruedas en los rieles; 

La figura 7 dibuja detalladamente el brazo meca- 
nico, a partir de su base de desplazamiento; 

y 

La figura 8, finalmente representa un detalle del 
mecanismo de accionamiento de la pinza ex- 
trema del brazo. 

Siguiendo los disenos, se observa todos y cada 
uno de los elementos constituyentes del brazo 
mecanico articulado para buques remolcadores, 
consistente en el modulo de brazo articulado pro- 
piamente dicho y el conjunto de rieles, uno por 
cada banda del buque (1), de proa a p opa, situa- 



"desde - ia~qlle~~eTxab~o^odra ser pasado" al rJotero" 
con toda facilidad. 

Podran tambien realizarse las maniobras co- 40 
nocidas como "llegada a la amarra" , una vez que 
el barco toca con la amura en la defensa del 
muelle, momento en que se encapillara la gaza del 
cabo en el noray; la maniobra de "popa en barco 
de entrada" , en la que la proa del remolcador se 45 
aproxima a la popa del barco entrante, momento 
en que descolgara su cabo, que sera tornado por 
el brazo, Uevando la gaza del cabo hasta encapi- 
llarla en el gancho de remolque; la maniobra de 
"barco de salida" , en la que el barco que sale des- 50 
colgara por proa o popa, segun convenga, el cabo 
de remolque, mientras que el remolcador, con su 
brazo deslizado a popa, tomara de nuevo la gaza 
del cabo para encapillarla al gancho de remolque; 
y finalmente, entre los ejemplos de maniobra des- 55 
critos, figura la llamada "maniobra de salida de 
la amarra" , que en determinados casos de compli- 
cada realizacion, tambien podra ser simplificada 
con el uso del brazo objeto del presente modelo 
de utilidad. 60 

Con el fin de poder describir las caracterfsticas 
de los diferentes elementos que constituyen el 
brazo mecanico objeto del presente modelo de 
utilidad, se adjunta a est a memoria unas hojas 
graficas en las que, a modo de ejemplo practico 65 
no limitativo de realizacion, se ha dibujado un 
brazo instalado sobre la cubierta de un buque re- 
molcador clasico. 



~dos sobre - laT^cubiefta principal^~lar deT puenteT" 
rieles de babor (2) y estibor (3), sobre los que 
quedan situados los respectivos modulos de des- 
plazamiento de los brazos (9). 

Est os modulos de desplazamiento, est an cons- 
titufdos, cada uno de ellos, por una carcasa 
metalica (8), en cuyo interior quedan dispues- 
tos los mecanismos de accionamiento y despla- 
zamiento. Sobre dicha carcasa se fija el brazo 
mecanico (9) propiamente dicho. 

Los mecanismos dispuestos en el interior de la 
carcasa (8), para el desplazamiento del conjunto, 
son las cuatro ruedas de deslizamiento (10), las 
ruedas dentadas (11), el dispositivo de freno y el 
conjunto motorreductor, constitufdo por un elec- 
tromotor y un reductor de visinfin, no represen- 
tados en los disenos. 

El electromotor esta dimensionado de forma 
que pueda efectuar el movimiento de desplaza- 
miento de la carcasa (8) con el brazo mecanico 
(9), arrastrando el cabo (4), sobre cualquier punto 
del recorrido sobre los rieles (2) y (3). El diseno 
del reductor, del tipo visinfin, es el optimo para 
lograr un mfnimo volumen, mientras que el freno 
escogido sera de action automatica, es decir que 
provoque el frenado de la carcasa y su conjunto 
en el momento preciso. 

Los rieles, situados a babor (2) y a estribor 
(3) del buque, estan constitufdos por dos vfas pa- 
ralelas (12) sobre las que se deslizara el modulo o 
carcasa (8). 
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Est as vi'as se situan de proa a popa sobre la 
cubierta principal (13) y la del puente de mando 
(14), y van provistas en su cara interna de las 
pistas-gufa (15) de desplazamiento y apoyo de las 
ruedas (10), asi como de la cremallera (16), si- 5 
tuada en la parte inferior de la gufa, para el des- 
plazamiento de las ruedas dentadas (11). 

El mecanismo de desplazamiento queda com- 
pletado por el eje de traction (17), procedente del 
electrorreductor, no representado en la figura 5, iq 
pero situado en el interior de la carcasa (8). Di- 
cho eje queda sujeto mediante el cojinete (18). 
Por su parte, para un correcto rendimiento, las 
ruedas de deslizamiento (10). Quedan fljadas por 
sus ejes mediante cojinetes a rodamientos (19). 15 

Como ya se ha indicado, sobre la carcasa (8) 
queda situado el brazo mecanico (9), compuesto 
por el brazo primario (9) y el secundario (9i) ar- 
ticulados ambos entre si y el primero a la base 
(20), susceptibles de efectuar movimientos por la 20 
accion de los cilindros hidraulicos (21) y (22), este 
ultimo solidario de la base (23) de la pinza exten- 
sible situada en el extremo del brazo secundario 

La base (20) posee en su interior, no represen- 25 
tado en los dibujos los cilindros hidraulicos que 
perniiten el giro del brazo (9). 

La citada base (20) queda asegurada mediante 
el eje central (5) situado verticalmente en el inte- 
rior de la carcasa (8). 30 

Di spues to asf el conjunto, el brazo mecanico 
articulado podra efectuar movimientos rotarios y 
de extension y retraction, segun se precise; reci- 
biendo los elementos hidraulicos precisos para el 
accionamiento su fuerza de un grupo hidraulico 35 
adecuado, instalado al efecto. 

En la figura 4 se ha dibujado esquematica- 

- mente- la-especial -disposieion-del- puente~o -barra 

de apoyo (6) para el cabo en servicio, que estara 
provisto de la zona movible (7) con bisagras de 4 q 
doble accion, para permitir el paso del brazo en 
su desplazamiento. 

El electromotor de desplazamiento del con- 
junto sera alimentado, segun las caracterfsticas 
del buque donde se instale el conjunto de bra- 45 
zos (9), mediante manguera electrica dispuesta 
sobre carrete enrollador, desplazable preferente- 
mente sobre las propias gufas o vfas (2) de los 
brazos, o mediante un grupo electrogeno situado 
dentro de la propia carcasa, y desplazable con el 50 
conjunto. Por su parte, el gobierno de los diferen- 
tes elementos del conjunto brazo-carcasa despla- 
zable. podra indistintamente efectuarse mediante 
mando de botonera, unida con un cable al con- 
junto, o bien mediante mando a distancia, por 55 



senal radioelectrica a distancia. 

Debe indicarse que, en aquellos barcos en que 
por su estructura o diseno sea imposible situar 
los conjuntos de vfas con una pendiente apta para 
el deslizamiento entre la cubierta y el puente, tal 
como se observa en la figura 1, podra acoplarse un 
mecanismo de elevation, totalmente automatico y 
sincronizado con los sistemas de desplazamiento, 
que permita salvar el desnivel de forma correcta, 
tal como dibuja la figura 3. 

Este mecanismo elevador consiste en una pla- 
taforma (24), desplazable en sentido vertical des- 
de el nivel de los rieles inferiores (25) de la cubier- 
ta principal (26) y los rieles superiores (27) de la 
cubierta (28) del puente. 

El desplazamiento se efectua por la accion de 
los pistones (29) del cilindro hidraulico (30), que 
provoca el desplazamiento de la plataforma (24), 
apoyada lateralmente mediante rodillos sobre las 
gufas (31). 

El conjunto de brazo mecanico (8), situado so- 
bre dicha plataforma (24), sera desplazado, segun 
convenga, de uno a otro grupo de rieles gracias a 
este mecanismo. 

Descrito todo lo anterior, unicamente fait a de- 
tallar el mecanismo de la pinza situada en el ex- 
tremo del brazo (9i), consistente, en primer lu- 
gar, en el mecanismo dispuesto en el interior de 
la base (23) de la pinza, formado por un cilin- 
dro hidraulico (24) provisto a ambos extremos de 
sendo pistones (25), unidos a los soportes (26) de 
las tijeras extensibles (27), los cuales se despla- 
zaran por el interior de las gufas (28). El movi- 
miento del cilindro, accionara los soportes (26), 
que al desplazarse provocaran la extension o re- 
traccion de las tijeras. 

En el extremo de las tijeras queda situada 



-la-piaca- base-(-29)~de"ia~ptnza— formadarpor das" 
mandibulas (30) sujetas por los soportes laterales 
(31), y accionada por el cilindro hidraulico (32), 
sujeto por el eje de articulation (33). En dicha 
placa base (29) queda instalado, asfmismo, el me- 
canismo identico al situado en la base (23) de la 
pinza, con el cilindro hidraulico (24) y los pisto- 
nes y soportes adecuados de union con las tijeras 
extensibles (27). 

Descrito suficientemente el caracter del brazo 
articulado objeto del presente modelo de utilidad, 
en su aplicacion a buques remolcadores para ta- 
reas de remolque portuario, debe indicarse que las 
posibles variaciones en dimensiones, aspecto ex- 
terior, caracteristicas de los materiales y demas 
elementos accesorios en nada alteraran la esen- 
cialidad del modelo, cuyas caracterfsticas quedan 
resumidas en la siguientes reivindicaciones. 
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REIVINDICACIONES 



1 . B razo mecanico articulado para buques re- 
molcadores, caracterizado por estar constitufdo 
por un cuerpo o carcasa desplazable sobre carri- 
les a lo largo de ambos costados de la cubierta y 
del puente de la embarcacion, sobre el cual queda 
situado un brazo articulado, provisto en su ex- 
tremo de una pinza extensible, accionado el con- 
junto por el operario especialista, para efectuar 
las numerosas y clasicas maniobras derivadas del 
atraque o salida de un buque al o desde el muelle, 
sin intervention manual ni riesgo de accidente, ta- 
reas consistentes, de forma general, en la recogida 
del cabo para el encapillado de su gaza en el gan- 
cho de remolque, o en la entrega del cabo cuando 
ello fuera preciso. 

2. Brazo mecanico articulado para buques re- 
molcadores, segiin la anterior rei vindication, ca- 
racterizado por disponer sobre la cubierta prin- 
cipal y la cubierta del puente del buque remolca- 
dor, a babor y a estribor, de sendos rieles, que 
constituyen el camino de desplazamiento del con- 
junto del brazo mecanico, rieles formados por vias 
paralelas, provistas en su cara interior de la su- 
perficie de deslizamiento de las ruedas lisas que al 
efecto posee la carcasa del conjunto, y la super- 
ficie dentada en cremallera, para el encaje de las 
ruedas rnotrices dentadas situadas tambien en la 
carcasa del conjunto, efectuando dichas vfas para- 
lelas las funciones de gufas y sujecion del conjunto 
en su desplazamiento y en la action de trabajo. 

3. Brazo mecanico articulado para buques re- 
molcadores, segiin la revindication segunda, ca- 
racterizado porque para salvar el desnivel exis- 
tente entre la cubierta principal y la cubierta del 
puente del buque remolcador y permitir la circu- 
laGion-del-eon|unto-del-br-azo-meeamco-sobre-los- 



tido vertical, desde los rieles inferiores a los rieles 
superiores, a una plataforma sobre la que se habra 
situado el conjunto del brazo. 

4. Brazo mecanico articulado para buques 
5 remolcadores, segiin las anteriores reivindicacio- 

nes, caracterizado porque en el interior de la 
carcasa queda situado el electromotor de accio- 
namiento, junto con el reductor de visinfin, que 
transmite el movimiento al eje de las ruedas den- 

10 tadas, para los desplazamientos del conjunto, al 
propio tiempo que otro electromotor impulsara el 
grupo hidraulico de accionamiento de los diver- 
sos cilindros dispuestos para el movimiento del 
conjunto del brazo articulado y pinza, estando 

15 tambien situado en el interior de la carcasa el 
mecanismo automatico de freno que provocara la 
detention del conjunto a voluntad, como medio 
de seguridad. 

5. Brazo mecanico articulado para buque re- 
20 molcador, segun las reivindicaciones anteriores, 

caracterizado porque sobre la carcasa, y fuer- 
temente fijada por un vastago central vertical, 
queda situada la placa base del brazo articulado, 
constitufdo dicho brazo por dos modulos, provis- 
25 tos de sendos cilindros hidraulicos que les confie- 
ren, junto con la base del propio brazo y la base 
de la pinza, todos los movimientos necesarios de 
rotation y de extension y retraction. 

6. Brazo mecanico articulado para buque re- 
30 molcador, segun la anterior revindication, ca- 
racterizado porque en el extremo del brazo 
queda situada una pinza, constitufda por una 
tijera extensible, accionada por un mecanismo 
de cilindro hidraulico situado en su base y otro 

35 identico situado en la placa de la pinza, y la 
pinza propiamente dicha, constitufda por dos 
mandfbulassimetricas, articuladas en su punto de 



umorrpso bre-el-que-iricide-el- vastagcr de'un-crriTi^ 
dro hidraulico de accionamiento, quedando ambas 
40 mandibulas sujetas a sendos sopor tes laterales. 



rieles, podra disponerse de un elevador, accionado 
por cilindros hidraulicos, que desplazara en sen- 
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AUTOMATIC DEVICE FOR THE DOCKING, UNDOCKING AND TOWING OF 

VESSELS 

DESCRIPTION 

5 The automatic device for the docking, undocking and towing 

of vessels is essentially made up of the following elements, 
namely: a long range crane or telescopic arm, a constant tension 
capstan, a column or bitt, a towing hook in the case of tugboats, 
several ball bearings to prevent friction and conventional end 

10 of run switches. 

To date, the manner of towing and docking a vessel is 
performed manually, that is several sailors perform a special 
task essentially consisting of collecting the tow rope or 
mooring rope, throwing it onto the dock and wrapping it around 

15 the bollard arranged on the dock. This task is simple, however 
there are drawbacks that make it tedious and slow, and this is 
because the tow rope is usually of a large diameter and its 
weight per unit of length is high. These features of the rope 
make handling it awkward and the task lasts quite a long time. 

20 The rope must have these features given the objective it must 
fulfill, which is to keep the vessel tied without the risk of it 
coming untied when it is being towed and when it is in the port 
in standby, it is evident that the strength of the ropes must be 
high so as to withstand the stresses they will be subjected to. 

25 These stresses are due to the action of the tide on the vessel, 
or due to the towing action of the tugboat on the vessel. 

This type of task is laborious and the art in existence 
today offers many possibilities to resolve it. The novel 
invention described in this specification is proposed for this 

30 purpose. 

The automatic device for the docking, undocking and towing 
of vessels consists of using a controlled apparatus for handling 
the ropes at the time of docking in the dock, or undocking the 
vessel or towing the vessel by another towed ship. This device 
35 is formed by a telescopic arm crane capable of rotating about a 
vertical shaft such that it can have a considerable action 
radius and in turn have the capacity of being lifted such that 




2 



it can be in a horizontal position or in an almost upright 
position as well. This combination of movements allows the jib 
or crane is able to move the ropes it duly holds at one end and 
guiding them to any desired site. The initial position of the 
5 telescopic arm is withdrawn and optionally has an electronic, 
magnetic or perforated card system, and is controlled by means 
of a computer for the actions it is expected to perform. 

The telescopic arm can grab the loop by means of a clamp 
arranged on its end having as an object the gripping of the rope 

10 through the loop associated thereto on its end, and transporting 
it towards suitable position for performing the docking, 
undocking or towing maneuvers. When the loop or ring introduced 
in the bitt is collected by the telescopic arm while the rope is 
wound on the automatic operation constant tension capstan, an 

15 electronic circuit actuates an end of run switch, closing the 
circuit so as to begin the docking action by lifting the 
telescopic arm up to a manually pre-established height in the 
automatic device, in accordance with the slope existing between 
the vessel and the dock, or in the case of towing between the 

20 tugboat and vessel. Once said height is reached the telescopic 
arm is made to rotate so as to provide the direction of the site 
where the rope is to be tied, placing itself above said site. 
The rope slides over the chain pipe as the arm is extended or 
turned and in turn is unwound from the constant tension capstan, 

25 the rope is thus always maintained with the desired tension 
which prevents the arch formed due to its own weight from being 
excessive, preventing the rope at any time from coming into 
contact with the water, particularly when the mooring maneuver 
between vessel and tugboat is performed, as the latter is of low 

30 height. 

When the clamp of the jib is over the bollard, the latter 
rotates in a controlled manner about a vertical shaft, 
transmitting rotating motion to the rope so that it is wound on 
the body of the bollard. To prevent friction, the body of the 
35 bollard is provided with ball bearings around it. Once the rope 
or mooring rope is wound on the bollard, the telescopic arm 
returns the loop to its initial position, that is, the hook post 



3 

or bitt in the case of clocking or the hook in the case of a 
tugboat . 

Large vessels must be tied to the bollards located on the 
dock by several ropes. In order to duly guide these ropes in the 
5 direction of the different bollards, the rope is previously 
passed through the chain pipes located on the edge of the deck 
of the vessel. This prevents different ropes from becoming 
entangled, and furthermore that the guiding thereof is correct 
so that they act appropriately. 

10 When a tugboat is involved, the device operates in the 

exact same manner, except the rope is in the tugboat and is tied 
to the bollard or other similar element located on the vessel to 
be towed. It further includes an additional brake regulated at a 
tension that is greater than that of the weights to be 

15 transported, preventing the rope from coming into contact with 
the sea. The end of run is performed by a single sailor who, 
when this additional slight tension is given, starts up the 
telescopic system to return to its initial position, which in 
this case is formed by a towing hook fixed on the deck of the 

2 0 tugboat. 

For the purpose of illustrating what has been set forth up 
to this point, a sheet of drawings is attached to this 
specification, forming an integral part thereof, in which a 
merely illustrative and non-limiting embodiment of the practical 
25 possibilities of the invention has been shown in a simplified 
and schematic manner. 

In said drawings: 

Figure 1 shows a diagram of the automatic device for the 
docking, undocking and towing of vessels in a working position, 
30 Figure 2 shows a plan view of the manner in which the 

different ropes tie the vessel to the bollard, and 

Figure 3 shows a possible vessel towing scheme. 
According to the drawings and according to their numbers, 
the automatic device for the docking, undocking and towing of 
35 vessels essentially consists of a telescopic arm (1) , a rotating 
clamp (2) , an also metal high-resistance loop (3) associated to 
the ends of the mooring rope or rope (7), a constant tension 



4 

" ■* capstan (5) with its corresponding guide (4), and a hook post or 

\ , bitt (6) . 

The telescopic arm (1) is susceptible to rotational 
movement about a vertical shaft located at the base (8) thereof 
5 and of being deployed so as to span large distances, and to 
being raised so as to be able to operate in different horizontal 
action planes. The telescopic arm is connected to an electronic 
system which automatically guides it in the desired direction. 
First, it must collect the metal loop (2) of high resistance 

10 material introduced in the post or bitt (6) located on the deck 
of the vessel. The rope or mooring rope (7) is joined at its 
free end to the loop and in turn passes through a guide (4) 
located before the constant tension capstan (5) . The guide 
prevents the rope from being released from the constant tension 

15 capstan when the telescopic arm carries the rope to the desired 
site. When the telescopic arm connects with the metal clamp, a 
brake or end of run system is automatically actuated, remaining 
in its working position. 

In this position the telescopic arm is lifted up to the 

20 level corresponding to where the rope is going to be tied, that 
is at the height of the bollard (9) located on the dock. If the 
direction must be changed for the rope to acquire the optimal 
working direction, it must previously be passed through a chain 
pipe (10) located on the edge of the deck of the vessel. 

25 Once the telescopic arm places the loop with the rope over 

the bollard or other mooring element by means of the clamp, the 
automatically controlled clamp will rotate about the vertical 
shaft supporting it such that the rope will be wound on the 
bollard. The latter element has a series of ball bearings (11) 

30 on its body so as to prevent friction. Then the telescopic arm 
carries the loop and the mooring rope to the place of origin, 
the bitt or post where it will be anchored. The tension of the 
mooring rope can be controlled again until it acquires the 
working tension, using the constant tension capstan for that 

35 purpose. 

Having provided the description in reference to the 
foregoing specification, it is necessary to insist that the 



5 

embodiment details of the idea set forth can undergo slight 
modifications, always based on the fundamental principles of the 
idea, which are essentially those reflected in the paragraphs of 
the given description. 

Having established the expressed concept, the claims are 
found below, synthesizing the novel features which are to be 
claimed: 
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CLAIMS 

1. - An automatic device for the docking, undocking and 
towing of vessels, essentially characterized by having a 
telescopic arm susceptible to being raised and to rotating left 

5 and right, on the end of which a rotating clamp is located on a 
vertical shaft capable of gripping a ring or loop joined to the 
free end of the mooring and tow ropes, which are wound on 
constant tension capstans by means of a suitably located guiding 
member, the loop of which is introduced on a hooking post or 
10 bitt located on the deck of the vessel. 

2. - An automatic device for the docking, undocking and 
towing of vessels according to the previous claim, characterized 
in that first the telescopic arm is extended until removing from 
the bitt by means of the rotating clamp the loop joined to one 

15 of the ropes of the vessel; then said rope is guided by the 
telescopic arm until being located directly above the bollard or 
mooring point, passing through the corresponding chain pipe and 
maintaining a constant tension by means of the controlled 
unwinding of the capstan, then the clamp of the telescopic arm 

20 performs a rotation about a vertical shaft, winding the rope 
hanging therefrom on the body of the bollard appropriately 
provided with anti-friction ball bearings, and lastly the 
telescopic arm guides the rope back to the vessel, again passing 
it through the chain pipe and introducing the loop or ring on 

25 the corresponding bitt. 

3. - An automatic device for the docking, undocking and 
towing of vessels according to the previous claims, 
characterized in that the movements of the telescopic arm in 
combination with the capstan are controlled by means of an 

30 automation device, such as a computer or the like. 
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